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Abstract: Human sports team generates team behavior by sharing the factors that determine the next time behavior
among the players as a team.If we consider the behavior of a human sports team as a multi-agent system, the determinants
of each agent’s behavior are a combination of factors such as the goal difference, the agent’s position in the team, and the
status of itself and other agents. When these complex determinants of behavior are shared as common knowledge among
agents in a team, team behavior is generated as a multi-agent system to achieve a single goal. In this paper, we first
model each agent in a team by analyzing the behavior of a human sports team using a self-organizing map. Next, we use
this modeling function to verify whether it is possible to coach the agents by learning positive behaviors for successful
team behaviors and negative behaviors for unsuccessful ones. Finally, we will discuss whether this coaching function can
be used to introduce the determinants of human behavior into robots and systems.



























































































階である．各ニューロンの参照ベクトル wi を Eq. 2に
より更新する．ここで，tは学習回数を示す変数であり，
総学習回数を tmax とする．ηは学習係数である．




ただし，参照ベクトルの増減値 ∆wi は，Eq. 3で示
される．
∆wi(t+ 1) = ∆wi(t) + Λ(i, i
∗, σΛ)・（vµ − wi） (3)





































ルゴリズムを勝者決定， 近傍計算， モデルの更新の 3
つのステップにより簡潔に述べる.[3](Fig. 2参照)
Fig. 2 Data image of tensor SOM
1. 勝者決定
Eq. 6, Eq. 7を用いて各モードの勝者 (Best Match-
ing Unit: BMU)を決定する． ここで k∗i はモード
1に対する BMU座標であり，l∗i はモード 2に対す
る BMU座標である．






(uild − ykld)2 (6)






(vkjd − ykld)2 (7)
2. 近傍計算































































Fig. 3 Fukuoka Prefecture Futsal Federation, the object of
observation.
Fig. 4 Parameters on the field
試合は 2チームの選手同士 5対 5で行い，全選手と
ボールの位置座標をピクセル座標からフィールド座標に
変換して取得した．（Fig. 4参照）
ここで，フィールド長辺 L = 20[m]，フィールド短辺
H = 15[m]である．また，観察ベクトルAを Eq. 15で
示す．ただし，フィールドでの選手位置座標 Pk, ボール
座標BについてはEq .16，Eq .17に示す．ここで，kは
選手識別のための IDであり，k = 1, 2, 3, 4, 5の選手で
構成されるチーム 1と k = 6, 7, 8, 9, 10の選手で構成さ
れるチーム 2での試合を観察している．なお，k = 5, 10
は両チームのゴールキーパーである．
A = [Pk=1, Pk=2, · · · , Pk=10, B] (15)
Pk = [Pxk , Pyk ] (16)









入力ベクトルに加える．(Eq. 19 参照) ただし，フィー
ルドにおける選手の速度速度ベクトル vi(k)は， Eq .??
に示す．
X = [Bi, Pik, cVik] (18)





Table. 1 The Situation mode of the team
Mode c
Offece 1.0

















Table. 2 TSOM parameters for experiment
Name of parameter Variable value
Number of learning T 1500
Number of Input situation M 188
Map size - 10× 10
Initial neighborhood radius σΛ0 1.0
Minimum Neighborhood Radius σΛmin 0.2
Fig. 5 Parsentage of errors all agents































Fig. 7 Input situation
Fig. 8 Output TSOM




















Fig. 10 Situation View of Feature Map
Fig. 11 Player View of Feature Map
活用できるアルゴリズムになると考える．
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